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Abstract of PE4242068 

The control system (10) provides a control 
valve for the stepping motor (46) in 
dependence on monitored operating 
parameters and the actual position of the 
setting device. When the difference between 
the actual position of the setting device and 
the given position control value is greater than 
a threshold value, the position control value is 
corrected by a given amount. 
Pref , the control value is independent of the 
position of the setting device, the adjustment 
effected without feedback regulations. 
ADVANTAGE - Rapid correction to ensure 
min. effect on travel characteristics. 
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1 

Beschreibung 



Stand der Technik 

Die Erfindung betrffft eln Verfahreu und eine Vor- 
richtung zur Steucrung elner Vei^eflemrichtung gem&fl 
den Oberbcgriffen der unabbfinrigen PatemanSprOche. 
Aus der DE-A 36 10571 (US 4 735 183) bt eine 



Dabei bt In einem enten AiofflhrungsbdspSel in vor- 
teilhafter Weisc vorgesehen* den Schrittzahler an die 
akttelle Lage der VenteUeinrichtnng anzupassen, ohne 
dad Bewegung der Verstefleinrichtting und demit 
ohne Bccwtr&cntjgung des Betriebsverhaltens erf olgt. 

In einem zweiten vorteilhaften Ausf Qhrungsbeispiel 
ist eine ROddcopptung des SqfarittzflhlOT zum Sollwert 
for die Eimt»lt"n g der Ventelleinrichtung vorgesehen, 
so dafl bei Korrektur des Scbrittzihlers die Lage der 



Weitere Vorteile et g cben sich aus der nachfolgenden 
Beschreibung von AusXfmrungsfbrmen sowic aus den 
abhangigen AnspiUchen. 

Die Erfindung wird nechstehend anhand der in der 
Zeinhnung dargestellten AusfDhrungsfonncn n&her er- 



Beschrcibuog von Ausfuhrungsformen 



Stcuereinxichtiing far eine VerstelleinnchRiag in einem 10 Vei^lleinrichtung unter Nachstellung der VersteUcin- 
Fahrzeug bekannt. bei der die VersteUemrichtung einen richtung wiederhergestcUt wird. 
Schrittmotor ru Direr Betfttigung umfaBt Die Verstell- 
einrichtung wird dabei auf der Basis eines Lageregei- 
kreises entsprechend einem vorgegcbenen Sollwert cm- 
gesteliC wetaher im beschriebenen Aiisruhrungsbeispiel is 
elner elektronischen MotoHcurtungssteuerung auf dor 
Basis der Stellung einea vom Fahrcr betfltigbaren Be* 
die n dementi gewonnen wird. Da besonders bei der be- 
sclmebeuen Anwendung eine bohc Anflosung der Poa- _ 

tionierung der Vemeueinriehtting gefordert wird, mils- 20 lautert Dabei zrigt Fig. I em Obersichtsblockschahbdd 
sen Sensoren zur Stellungserfassung diesen hohen An- elner Steuereinricbtiing for eine Veretelieinrichtung mit 
forderungen genOgen, so daB die beschricbene Lagere- ScnritUttOter am BeispieJ einer elektronischen Motor- 
geiung entsprechend aufwentfig ausgefOhrt werden leistimgisteueruug,wflbretidmKg-2ein Diagrammder 
muS. Dabei werden die Vorteile d« Sehrittmotors, Stromverteihmg diirch rwei Phasenwfcklungen des 
lUVnttch die Moguehkeit, eine VemeBeinrlebtiing ohne as SchriUmotors in Abhangigkeit von dcr Lage der Vcr- 
rQc£«ekoppeke Lageregelting im Steuerungsbctrieb stelleinrichtung aufgetragen ist Fig. 3 BchlieBIich skiz- 
emzusteUen,nichtgenutzt. *iert anhand einea FiuBdiagramms eine bevoptugte 

Es ist daher Aufgabe der Erfindung, tin Steuerverf ah- AusfOhrung der erfindungsgemaBen Vorgchenswdse. 
ren und eine -vorHchtung far eine Veratclkindchtung 
mit einem Schrittaiotor anzugeben, weiche eine Posiric- 50 
nierung der Verstelleinrichtupg hn Steuerungsbctrieb 

In Fig. 1 ist eine Steuereinheit 10 und eine Verstelleln- 
richtung 12 dargestellt Der Steuereinheit 10 wird die 
Eingangsieitung 14 aaigef Dart, weiche die Steuereinheit 
35 10 mit einer MeBeixirichtung 16 verbindot, did ibrerseits 
Qber eine tnectaanisehe Verbmdung 18 mit einem vom 
Fahrer bet&tigbaren Bedienelemenr 20 4 insbesondere ei- 
nem Fabrpedal, verbunden ist. Weiterhin ist der Steuer- 
einheit 10, die in einem vorteilhaften Ausfohrungsbei- 
40 spiel aJs Rechenclement ausgefohrt ist Eingangstettun- 
gen 22 bis 24 von KfeBetnrichtungon 26 bis 2ft CTgef tthrt 
Die Eingangslehnngen 14 sowie 22 bis 24 sind in der 
Steuereinheit 10 auf einen SoEwertbildner 26 gefOhrt 
Durch die erfindungsgemaBe Vorgehensweise kon- dessen Ausgangsleitung 23 auf eine Steuereinheit 30 
nen die Vorteile dci SchAttntotors r eine VersteUemrich- 45 gefubrt 1st. Die Ausgangsleitung 32 des Steucrelcmcnts 
tung ohne rOdcgekoppeUe LageregeJung im offenen 30 fuhrt auf eine Korrekturstufe 34, der ferner die Lel- 
Steucrkreis einzustctten, genutzt werden- tung 36 von einem Vcrgkinbselement 38 zugef ohrt ist. 

Zur Korrektur eines mSgucherweise auftretenden Die Ausgangsleitung 40 der Korrekturstufe 34 rohrtci- 
Schrittverlusts bzw. einer FeMposUkmierung kann dn nerseits zu einem Schnttgenenerungseienicnt 42; andc- 
»rob auflasendcr Sensor, Z.B. ein beruhrungsloser Sen- 50 rere eits awni Verglekhsclcnient :38. Dem Vergleie^seje- 
sor verwendet werden- ment 38 ist fcroer die Leitong 44 zugefQhrt, welchc die 

Besonders vorteilhaft ist die schneUe Korrektur einer Steuereinheit 10 mit einer MeBeinrichuing 46 zur Erfas- 
fehlerhaften EinsteUung. die in so kurzer ZeU reaiisier- sung dcr Stellung der VertteBetnrichtung 12 verblndai. 
bar 1st. dad eine Beeintrachtigung der Fahreigenscbaf- In einem anderen vorteilnaften Ausf ahrungsbeiipiel 

55 ist eine Leitung 95 vorgesehen, weiche die Lei tung 40 
mit dem Steuerelement 30 verbmdeL 



ohne rflekgekoppelte Lageregclung gewahrieistet und 
dennoch Schrittverluste bzw. FehlposMomerungen 
wirksam vermetdet bzw. korrigtert 

Dies Wird dadurch erreicht; daB bei Anfn-eten einer 
Abweichung des bcrechneten Steuerwerts 2ur Qnst el- 
lung der VersteJleimichtung von der tats&chlichen Stel- 
lung der Vcrstellemrlcbtung im Bereich eines Oder meh- 
rerer Schritte der Steuerwert nut einem f est vorgegebe- 
nen Wert komgiert wird. 

Vorteile der Erfindung 



ten nur minimal ist bzw* gar nicht auftritt* 

Besonders vorteOhaft ist die Korrektur mit einem fa- 
sten Korrckturwert dann vorzunehmen, wenn die Ab- 
weichung dem Winkel (z. B. 7,2*) oder einem Vielfachen 
des Winkels en up rich t, der zwischen zwd Identischen 
Positionen des FeWvektors des SchrHtmotors Uegt 

Ferner ist vorteilhaft, wenn der Korrektnrwert die- 
son Winkel bzw- dicsem \1eUachen entspricht (z-B. 4 
VoUschrittc7^ # X 

Zusammenfasseud ist festal* tellen* daB die VejfOg- 
barkeit einer derartigen Steuereiniiohtung bei gleicb- 
bleibender Posinoniergcnaulgkdt erheblich verbessert 
wird, ohne die Sicherheh des Fahrzeugs ru beeiutrachn- 
gen. 



Die VersteUeuuichtung 12 umfaBt einen Sehrittmotor 
48, dessen beweglkher Rotor 50 flber eine mechanische 
Verbtndung 52 mit einem im bevorzugten Ausf Ohrungs- 
eo beispiel die Leistung einer, Antricbseinhcit beeinflussen- 
den Stellelement 54 verhmdet, insbesondere eine Dros> 
selklappe Oder eine Einspritzpumpe eines Dies el motors. 
Im Bereich der meehanlschen Vexbbidung 52 bzw. des 
Rotors 50 oder des SteHelements 54 ist die MeBeinrich- 
tnng 46 angebracbt. Der Schrittmotor 4& wetst wenig- 
steus zwei Wtcklungen 56 und 58 auf, die von der 
Steuereinheit 10 btstromt werden. Zu dicsem Zwcck 
sind zwei AusgangsleitUQgen 60 und 62 der Sfeuerein- 



65 
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handctt OS Itch bei dem Stieuerelenient 30 urn ein gceig- 
netes Fiber. 

Der gewonnene Steuerwert Xa wtrd, gegebenenfalls 
111 der KoTTcktumufe 34 korrigiert Ober die Leitung 32 
und 40 tn da* Schrittgcncriertiogs element 42 abgege- 
ben, Der Steuerwert steUt dabei em Mafi far die voraus- 
sichtKcbe Position der Verstelldnrichtung 12 dar und 
kann tJs Schrittzahler bezeichnet werden. Per Steuer- 
wert reprlsentiert einen einxUStcIlenden Winkei des 



heh 10 vorgesehen, wekhe fur die jewedige Phase das 
Schrittgcncrkrungaelemcnt 42 mit elnem eraten Strom- 
regler 64 Mr die erete Ansteoerphase old mtt einem 
zweiten Stromregier 66 fQr die xweitc Ansteuerphase 
verbindot Eine Leitung €8 fuhrt vom Stromregler 64 zur 
Eadttufe 70 for die ertte Ansteuerphase,, vpn der euie 
Leitung 71 zum Stromregler 64 ZurQckfOhrt Die Bnd- 
st uf e 70 ist fiber eine Leitung 72 mit dem AnschluBpunkt 

74 towie fiber eine Leitung 76 mit dem Am r hb i fl punkt . 
78 ^e^WickiunK 56defl Scbrittmotors 48 verbal .o Motors W der Vt^^^m^X^^^ 
den. In veridetchbarer WeUe ftihrt eine Leitung 80 vom bevorzugten Aufllhragsbebpiel jedoch cmen Tkbel- 
™SSlor 66 zur zwelten Endstuf* 82 tar die lennlatz flr die Scfarittgenerierung (Suomwertepaare) 
zweite Ansteuerphase, von der eine Leitung 04 rum reprfisentieren. 

Sto-omresler 66 i£&*fnhrt. Die Endstuf e 82 1st Ober In einem vorteDhaften Ausfuhnin^be^tel wird der 
eine erste Leitung 86 mit dem ersten Anschhtfpunkt 8* , 5 Steuerwert Xa xum Sttuerelement 30_ ge^ unddort 
Uber eine zweiteLefcung 90 mit dem zweiten Anschlu* zum SoUwert Xso« in Beziehung gesetxt Daba wird die 
punkt 92 der zweiten Wtckhmg 58 des Scbrittmotors 58 Ebttteflung der V^ell«nnchtung auf der BteK der 
JJcrSjQnf t Abweiehung von Xsotl und Xa vorgenommen. Bote La- 

Neben der in Fig. 1 dargestclhen Struktur kann in geregeluna; der SteUung der VerateUdnrichtnng erfoigt 
bevorzugten AjisfuJirungsbetspielett die Steuercmbeh 20 jedoeb pksbt. 

10 auch Aufgaben bezOgilch lCraftstoffzumessun & Die Wrl^gsweise des Element* 42 sei imfolgenden 
ZawJwinkelberecnnung imd/oder Getriebesteuerung wmand Wg.2 dargetfeut Fig, 2 stdlt in kleateierter 
durchfohrea. weiche aus Oberrichtlicbkeitsgrtmden Form den Zuiammenhaog r^chen den durch die 
mchtdargeSelltrind. ■ Wfcklangen d« Sd^tmiotors ffieOcoden^rom bzw. 

Femer findet die crfindungsgemafie Vorgehcnsweise 25 dem vondi^auf d«n I^torau^Ob^ 
im allgeroemen bei Ver^euemrichtungen mit Scfaritt- und der Lage der VpuUc^^tung 12 dar. Die beiden 
motorln bei Fahrzengen Anwendung, auch bei Schritt- smusarUgeu Vertiufe sind fQr die bcHtoPbaaen , urn 90^ 
motoren imt mehr alfi zwei Aimeuerwicklungcn, {elektrtoch) phasc^erschohen. In den Puiucten Ibi* DC 

DieFunktionsweisederlaElg. 1 dargcsteUten Anord- m denen ewe der Phasen nut maximalem Strom be- 
nucg ergibt s ich wie fofeL 1m SoUwertbUdacr ^ wird in 30 »W^e^«^e^ 




X&>n berechnet und Ober die Leitung 28 an das Steuer- bU VI aleh identweb 
element 30 abgegeben. Die Souwertbercchnung erfolgt derholen. Bei der Ansteuerung dea Scbrittmotors wirrf 
dabei in einem bevorzugten Auaflmnmgsbeifipiel fur 35 man sich dahtt zweclo^ 

den Fahrbetriebaufder Basis von vorgegebencnKxnn- durcb senkrechte Stncbe markierteu Winkelbcrexcb 
linlen in Abhangigkeit von der SteUung dea Bedienele- von vier Vollschntten beschtanken V&nnen. In andercn 
n«uts 20 f die. von der MeBcinrichtung 16 erfaBt, Ober bevorzugten Au^mhnmgsbeispjdcn Jtanu durcb geeig- 
die Uitueg 14 dem Sollwertbudner 26 zur Vcrfdgung nete SpiegeU«g*n der verw^dct^ ^«ch ^elter em- 
aesteUt wirk In anderen Betriebsmodi der Aiu>rdnung 40 gescbrankt werden, bewpielsweiae, wie in Fig. 2 stnen- 
bzw. dcs Fahrzeugs wfrd der SoUwcrt in Abban- Uertdar^stellWauf ^wei^cbntte, 
gigkeit anderer BetriebsgroBen festgdegt. B«spiclswei- Zur Ansteuerung das Schnttmotors wird in Abhan- 
w wird bei einem externen Eingrifl infolge einer An- gigkert dcs Steuerwerts Xa im Scbntt^nenerungsc e- 
triebsschlupfregeluns oder einer Motorachleppmomen- ment 42 em Strompaar 

tenreeeluni der SoUwert vom SoUwertbildoer 46 auf 45 sen, wckbes one Verstelhmg des Scm^ttmotoi* zur Fol- 
dTEin^ Kcljlnie entsprecbend des externen ge bat IMe B |S^^;^^ 
Engriff signals, welches uber elne der Leitungen 22 bU Abfolge der Sciriuimpulse m den beiden Phasen wird 
^l^cfuhrt wird leatgelegt Im Leerlauf wird zur bckpielsweisc anhand der AjKJeruo^n^hhing des Steu^ 
CSS I^ertouWrehzanlregel U ng der Pc- erwerts X A fur jeden vorgegebenen Winkelberelch be- 
sioonssollwert vom Solhvertbildacr 26 beisptelsweise so sbmmt. ^ ^^.^^^^ 

auf der Basis von TabeUcn in Abhtagigkeit von der D^e auf diese We^e festgelegten St^msonwerte wer- 
SSfereaz zwUchen DrehxahlsoU^ und DrehzaWistwert den fQr jede Phase m der entsprec^den ^"itUchen 
bestimmt, wahrend der Drebzahlsollwert auf der Basts Konstellation Ober <ue Leitungen 60 btW- 62 den beiden 
v^n Be^iebsgroBen wie FahrgeschwindigkeU, Motor- Stromreglcrn 64 bzw. 66 ^^^"^.^ e Jf 
temneratur. Versorgungsspannung, GetriebesteUung. 55 getakteter Ansteuerung [flber ^dic Leitungen 68 bzw. 60 
lemperaiur, veray^ & & _ . — ^ Strora durch die beiden WicWungen 56 bzw. 58 auf 



etc bestinunt wird. Entsprecbend wird einem Fahrge- 
schwindigkeitsreglerbetrieb der SoUwert auF der Basis 
der Iitgeschwindlgkeii und einer vom Fahrer vorgege- 
benen Songeschwinojgkeit bestinunt 

Der besthnmte SoUwert XsoU wird uber die Ixitung 
28 zum Steuerciemeat 30 gefQhrw welches au* dlesem 
bercchneten SoUwert einen Steuerwert Xa bestinunt, 
der Grundlage zur Aosteuenmg des Scbrittmotors 1st. 
Das Steuerelement 30 besteht dabei im einfacbsten Fall 
aus einem VerzogerungsgUed zwdter Ordnung. kann 
aber in vorteiihaften Ausfuhrungsbeispielen auch Mo- 
delle des Scbrittmotors zur Berflcfcaclitigung dessen dy- 
Darniscber Verhaltnisse enthalten. Allgemeln betrachtet 



€0 



as 



den vorgegebenen Wert ein. Dabei findet ein Stromre- 
gdkreis Anwendung. 

Bei einer derartigen Steuerung der Position der Ver- 
steneinnchmng 12 obne Verwendung einer Lagercge- 
lung kann es vorkommen, daB der Schrittmotor bel- 
spiehweise durcb kurzaceitlge mecbanUcbe Belastung, 
Wie Schwerg&ngigkeit, oder aufgrund cine* mechani- 
schen Scblages wahreod der Bewegung bangenbleibt 
und bo den durch die Ansteuerung vorgegebenen ma- 
gnetischen Feldvektor VCrlaBt und einen Oder mebrere 
Scbritte verficrt Urn derarUge Abweichungen zu erken- 
nen, werden in einem Verg^eichsclcment 38 der Steuer- 
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wcrt Xa. wclcher ah Schrittxlhter ein MaB fOx die vom 
Schrittmotor vorausskhujch etazunehmende Lag* ent- 
hlh, und die Ober (fie Laltung 44 zugef Obrte, grobcrfaft- 
te Lage der VemefleinrkAtung nxltcdnander verglichen. 

Gberschreitet die Different xwischen diescn beiden 
Werten cinen vorgegebeneu Schwelrwert, wdcher der- 
art gewahlt Jst. daB die mtafttfajiche Position der Ver- 
ateUeinrtchtiing in eincn anderen, atugew&hltea Posi- 
donsbereich gcmaB Fig. 2 falh, als die* each dem Steu- 



triebsgrftBen. wle oben erwahnt, berechnetJlm darauf- 
folgenden Schritt 1 01 wird aus dl* AbweicMiPg Xp d es 
vom Stmierwen XAfl^n dea vorhcrigen 



ProgrammSiirehlattfes ernutteh ondlm Schritt 102 wird 
im elnfechsten Fan durcb cine Ffltcrfnnktlon rweiter 
Ordmmg dor Steuerwert dei aktueilen Programm- 
durchteuis XAk abhaoglg von der Abweichung Xp be- 
jjtirmnt und im daruiffolgendcn Abrrngeschritt 104 
Oberproh. ob die Differenz zwfeefcen dem Steuerwert 



erwert Xa zu erwarteT ist, darm wird ubcr die Leitung so d«* vorbargehenden Prognirnmdur^^ 

36 dam Steuerwert Xa ein fester Korrektnrwert in der der aktueilen ^^^^^^^1^ 

Korrektiirstufe34miraigef0gt ner als em wrgegebener SchweUwert (-TH) ist 

Im bevorzugteo Ausf OhnrngtbeispieL in welcbem der Untcfscbreitet die naganvcD^crci^ diescn SchweU- 

aiBgewfthlta PositioMberefcS etwa vier VoBschritte wert, so wird im Schntt 106 ein ^ttverlu* bzw. erne 

(enupricht 7,2°) betray wird als Schwelle klelner glekh ts zu grofle Position der Versu^emnchtung ertuutnt und 

vier VoUschritta elngesetzt end als Korrekturwert vier der akUielle Steuerwert XAk ™ «nen feslen Korrek- 

VolUehrttte gewUhlt. Innerhalb des vorsegebenen Win- turwert K mltteis Additioa diese* Wertes zum bercch- 

kelberekhs korrimert skh eine Fehlpostionierung neten Steuerwert erhoht. Nach diesem Schntt bzw. im 

dutch Auswahl der entsprechenden Strompaart von FaDe der ^em-Antwort' l« Sc^tt 1 W wird iniSchntt 
aelbatDieAufto^gdesl^gesensorxmiiSdaberledig' 2a 108 die entsprecbende SchweUwertabfi^eberfgliiJh 



Uch besser als vier Votlschritte (bcim Belspiel 7^") aein. 
Dies erlaubt die Vcrwendung grober Lagcsenxoren. 

Wird dernnach eine Abweichung zwiscben Steoer- 
wert und tatsachlicher StcHiing festgesteUt, wcicbe tn 
der Grdfleaordoung voo vier VoUschritten oder mebr 
liegt. so wird der Steuerwert wn Vier Vollschiitte koni- 
glert, bei einer xu klelnen tatsacrilichen Position ernied- 
rlgt, bei einer boi zu groBen mts&chlkben Position er- 
hohL 



poaitlver Abweicbungen durchgefflhrt. uberscbreitet 
die Differenz swisehen dem lm vorhertgen Program m- 
durchlauf beroebneten Steuerwert XaOc-i) und der akru* 
eQcn SteUung der VertteUelnricbtung 12 alpha den vor- 
gegebenen Schwetlwert TH, $0 wird Im Schritt 110 ein 
Schrittverhist bzw. one Fehlpositionicmiui erkannt und 
der aktueUe Steuerwert um den festen Korrekturwcrt K 
erxnedrist Danach bzw. im Fallc einer "Nem-Antwort" 
werden un Schritt 112 anf der Basis des Wcrtes XAk die 



ImeratenvorteDhaftenAusfOhrungsbeispiclobncdie 30 StronMoKwerte fur dk» beiden Phasen bestimmt und 



ausgegeben. 

£s 1st anzumcrken, daB in audereu vortcilh often Aus- 
fuhrungsbeispielen die Werte TH zur ScbweUwertab- 
frage and K zur Korrektur tdentisch sind und die oben- 
erwahnten 4 YoUschrhte (im Beispiei 72?) betrsgen* 
Femer erweist es rich in anderen Ausfubrungen als vor- 
teJlhaft, den SchweUwert und/oder dan Korrekturwert 
fQr positive Abwaiehung anders zu wShlcn ab fu> nega> 
txve Abweicbungeo. Beispielsweise konnte es vorteilbaft 



Hflckkopplung 95 wild auf diese Weisc der Schrittzahlcr 
der aktueilen Steltung d«r VersteUeinricbtung angepafi w 
ohna daB die YersteUeinrichtung bewegt wird. Dies hat 
den Vortex), daB die Korrektur Icemen EinfluB auf das 
Betriebsverhalten hat Diese Vorgehenswefee kann dort 33 
bevorzugt angewandejt werden, wo eine auBere RQck- 
kopplung (z* B. DrehzahK odcr Drehmomentregelung) 
vorgesehen 1st 

lm zweiten vorteUhaflen AusfO^rnngsbeispid wM . ^ 

die Veretelleinrichtung in die JeweiHge Richturui nach- 40 sem, bei negatrven AbwakAungen, wenn die Position 
ffefUhrt Dieses Nachfflhren wird solange wicder holt, bis der Verstenelnrichtung zu groB gcgenflber der Vorgabe 
die Abweichung zwischen Steuerwert und tateAcWicher ist und somit cine ungewollte Bc^eamgung auftreten 
Laaa Weiaer ab die vorgegebene SchweUe von vier kann, den Schwelrwcrt Wtujer als 4 VoUschntte, urn die 
Vouschrittenbt Abweichung vorausschauend zu erkenncrv und/oder 

1st die Vf^elteuirichtung 12, insbCJOixlere das StcU- 45 den Kortekturwert zur schnellcreii Reaktlon firoBcr als 
element 54 aus Sicherheitsgrfinden nut cinem Hflckstea- 4 VoHscbritte vorzugebcrt. Erne entsprechende Vorge- 
element zu sehen. so kann « in Extrenmtuatioiicn vor- bensweue koraite bei posiuven Abweichungen gt ^ahit 
kommen, daB infolge emcr knrzzeiiigen mechanischen werden. wobea auch eine umgekehrte Wahl der Werte 
Belastung das S(e«element 54 in seine Ruhepoation ge- vorteilhaft sein konnte. 

fOhrt wirl Durch die oben erwahnte MaBnahme richtet 50 Scbweflwert und/oder Korrekturwert komen daher 
sich der Rotor SO des SchrittmOtors spfttestens am unte- 
rcn Anschlag des Stelletements 54 wieder nach dem 
vorgcKcbenen magnetischen Feldvektor aus. 

Im vorteilhaften AusfQHningsbcisptet mit der Ruck- o^^_:..„„„ 
fOhrungdcsSteuerwertesXAzumHemcntSOwirdbd 55 OberaU don anwendbar wo zur Positic^in^ emer 
erkannter Abweichung die Korrektur derart vorgenom- Verstenenrnchtung Scrmttrnotorcnemgesetzt werdefL 
menTdaB bet zu kieinfr Position eine EmJedrigung des . Die Korrektur konnte m yortetoafter Weise auch in 
S^uerwerts urn den Korrekturwert, bei zu groBer Po^ einem Att$Whrungsbebpiel m mehreren SUifco durch- 
tion erne Erhohung urn den Korrekturwert crfolgt. Da^ gefuhrt werden, wobei die Sumroe der Jtorreteirwerte 
durch wird eine Abweichurur zwiscben Xso* und Xa €0 vier Vollschntte oder em VIelf aches 1st (z.B. 4-1 VolU 



ein Vielf aches, sowohl ganzzahlig, eins als auch Bruch- 
teUe, des von zwei benachbarten kientischen Positzoncn 
des FcJdvcktors begrenzten Winkclbereichs anuehmea 
Femer isi die errmdungsgernaBc Vorgehensweise 



durch wird eine Abweichung 
crzeugt. die unter NachsteHen der Drosselklappe korri- 
giert wird, wodurch der Schrittverlust bzw. die Desyn- 
chr onlsatton des Zahlers rfckg&ngig gemacht wird. 

In Fig. 3 wird die beschriebene Vorgehensweise an- 
hand eines FluQdiagrarnms skizzierL 

Nach Start des Programmteib zu vorgegebencn Zeit- 
punktcn wird in einem erstcn gchrjtt 100 der Pojttions- 
a oil wert Xsofl aus den zur VerrQgungAstehenden Be- 



schritt etc.). 



Patentanspruche 



63 



1 



L Verfahren zur Steuerung einer Verstelieinrich- 
tung in einem Fahrxeug, 

— mit einem Schrittmotor, 

— wobei ein Steuerwert zur Binstellung des 
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gcbUdet wird, Hierzu 3 Scite(n) Zelchnungen 

— und die Position der VereteDeiiirichtung er- - — : - 

faSt wird, 

dadurch gekennzelchnet, daD bei einer Abwei- 5 
ohutig des gefaildeten Steuerwerui zur Emstellung 
der VmieUeJnrich lung von deren tatslchiichen Po- 
sition un> einen vorgegebeacn Wert der Steuerwert 
mit einem test vorgcgebenen KonxktUrwert korri- 
giertwtrd* 10 
2* Verfahren nach Anspruch l t dadurch gekenn- 
zeichnel daB der Steuerwert unnbh&ngig von der 
Position der VersteHeinrichtung gebUdet wird und 
deren Einstellung geiieuert ohne rflckgekoppelte 
Lageregehingerfolgt. 15 
3- Verfahren nach eioem der vorhergehenden Ap- 
sprflehe, dadurch gekeiuixcichnet. daB der vorgcge- 
bene Wort und der Korrdkturwert betragvmUBig 
gleich sind 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 20 
sprQche, dadurch gekejuizekhnet, daS der vorgege- 
bene Wert 4 Vollsehritte betrigt 

5. Verfahren nacb einem der vorhergehenden An- 
sprikhe, dadurch gekeuxzeichnet, daB bei posithrer 
Abwcichung, d. h. bei zu khjinen aktuellen Position. & 
der Steuerwert um den Korrekturwert crhoht, bei 
negativer Abweichuug, d h. bei 2U groBer aktueUen 
Position, um den Korrektur^erterniedrigt wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden An* 
sprttche, dadurch gekemwdchnet; da£ die Vorstell- - 
einriehuutg erne leistimgsbestimniettdes Element 
einer Brennkraftmaschine, eine Drosselklappe Oder 
eine Einspritzpumpe iat. 

7. Vorrichtung zur Steuerung einer VersteJlcinrich- 
tung in cincm Fahrzeug, 33 

— mit einem Schrittmoton 

— mit Steuermitiefa, die einen Steuerwert zur 
Einstellimg Acs Schrittmotors abhangig von 
BeiriebsgrOBen btlden, 

— mit Mittei zur Erfasawtg der Position der 40 
VenteUeinrichtung; 

dadurch gefcennxeichnet, daB 

— Mittei vorgesebea sind. die bei einer Abwen 
chung des gebadeten Steuerwerts zur Einstel- 
lung der VersteBeinricbtung von deren tat- 45 
sSchJichen Position um einen vorgegebene 
Wert den Steuerwert mh einem fest vorgege- 
benen Korrekturwert korrigieren, 

& VoxHehtung nach Anspxuqh 7. dadurch gekenn- 
zeichnct. daB die Stetiermittel Filtermittel darstel- so 

9- Vorrichtung nach ewem der vorhergehenden 
AiuprGche, dadurch gekennzeiebnet daB der Steu- 
erwert auf der Bads des dureh die Stellung elue* 
vom Fahrer betitigbaren Bedieneiements erfaBten 55 
Fahrerwunsch und gegebenenfaus weiterer Be- 
triebsgrOBen unabhangig von der Stellung der Ver- 
atelleinnchtung sethst gebudet wird. 

10. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Aiispruchc, dadurch gekeunzc ichnet, daB der vor- so 
gegebene Wert und der Korrekturwert abhflngig 
vom Vorzcichcn der Abwcichung unterschiedlich 
vorgegebenen sind 

11. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
AnsprQche, dadurch gckennzetchnet, daB der Steu- S5 
erwert rtickgekoppelt und mit einem EinsteUsoIl- 
wert in Beziehung ge&etzt wird. 
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